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・高さ : 115 [mm]

































































(a) 紐の把持 (b) 紐を指の間に渡している状態















































図 3.9: force controlコンポーネント










Xout = Xin  
Z




















　ハンド　　 X　 Y　 Z　
右手 -10.00 8.00 6.20
左手 5.30 31.35 -3.90
25
図 3.13: ハンド姿勢



















gx 1 0 0
gy 0 1 0















Ax = b (3.5)
A =
266664
gx 1 0 0
gy 0 1 0
gz 0 0 1















A+ = UWV T (3.7)
(3.8)
より求める．今回使用するロボットにおいては，複数の姿勢で重力方向と力の情報を取り，
それらから疑似逆行列A+を求める．k種類の姿勢のとき，Aは 4k × 4行列，rank 4であり，
U は 4k × 4の直交行列，V は 4 × 4の直交行列，W は diag(1; 2; 3; 4)である．これに
より，















　目標値 [N]　　 2　 3　 4　 5　 6　 7　
平均 1.85 2.82 3.78 4.84 5.92 6.90














































































ることを確認した．止め結びは 20回中 18回成功し，成功率は 90%となった．
止め結びに関しては，(e)の端点の引き出しを行う際に，紐を指の上で滑らせる．この際に
紐を落としてしまう場合が見られた．
(a) 紐の把持 (b) 紐を指の間に渡している状態
36
(c) 紐を十字に交差させている状態 (d) 持ち替えを行った状態
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